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Xa pr^sente Invention concezne un proe^d^ et vox Instranent 
poor d^tezminer la dlstanoe entr« deux points d*xai objet tel qu*XDi 
article Banofaetnr^ on xoie pl^ce uain^e, notamment en vue de son 
eontrftle dlmenslonnel. 
5 Le contrdle dlnenslonnel dee places a ete rendu pins fa- 

olle par 1* apparition de machines ^ mestzrer les ooordonn^es* Ces 
nachines eonprennent des palpenrs dont lea Bo^urzenents eraivant des 
axes de coordozm^es sont mesnr^s par des capteiurs de ddplacenente 
Qaand xm palpeur se d^plaoe d'nn point k nn autre d'une pi^ce, la 
10 distance entre ces points pent dtre calcul^e faeileaient k partlr 
deS' coBxposantes du d^placement sulvant les axes* Les machines h 
mesurer les coordomi^es ont I'inecnT^nient de fouxnlr des mesxures 
entaoh^es d'erreurs dues k des flexions ou des d^fauts d'allgne— 
meat des oresnes par lesquela les noxcv^ements des palpeurs sont 
15 asBUjettiSe De plus 9 ' ces machines ont une capacity de me sure Umi— 
t^e par leur tallle, et 11 est difficile et onereux d*obtenlr une 
bonne precision sur de grandes dimensioois. 

Pour re&ddier h ces inconr^nlents » I'inrention propose un 
proc^d^ dans lequel on place un instrument en I'un des points de 
20 I'objet, on am^e I'instnment en l*autre point en enregistrant 
sous fozme de sigoaux les accelerations qu'il suhlt au cours de 
SOB deplacementy et on conrertlt les signaux acceleration en si^ 
gsiaux qui correspondent k la distance entre les deux points o jkmi^ 
tageuseaent^ on enregistre en outre des sig^aux correspondant h la 
25 Vitesse angolaire des rotations de 1' instrument au cours de son 
deplacement, et on utilise les signaux *vitesse pour corrlger les 
signaux acceleration dans une me sure qui tient compte des moureBents 
de 1* instrument en rotation o 

L'ln-rention a egalement pour objet un instzument pour la 
30 mise en oeunre de ce procede« L' instrument comporte un carter dans 
lequel trois aoceieromktres sont disposes suivant des axes choisis^ 
ainsi qu*un palpeur relie au carter et preTU pour fitre mis en con— 
tact avec I'objet k oontrdler* ATantagexusement, le carter contlent 
egalement trois gyromktres disposes suivant des axes qxd. coxrespon* 
35 dent aux axes des acceierom^tres* 

L» invention sera miexzx comprise a la lecture de la descrip- 
tion qui suit^ illustree par les dessina annexes dans lesquels : 

— la figure 1 est une -me en perspective d'un instrument 
sulTant 1' invention en cours d' utilisation pour la mesure des di— 
40 menslons d'une pl^ce ; 
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- la figure 2 est un dla^amme des Stapes du proo^dd 
suivant I'lznreixtion. 

La figure 1 montre im o^jet 10 sur lequel des mesurea 
sont effecttieea au moyea d»un instrument 12. 

L 'instrument 12 co»prend nn carter 26 dans lequel sont 
loges un groupe de trois accel^romfetres 14^ 16^ 18, et vn groupe 
de trois gyromfetres 20, 22, 24* Un palpenr 28 qxxi est fixd au carter 

peiTttet de loo alise r avec precision la position I'ingtmMeat 12 

par rapport k des points k mesnrer (tels que A et B)* 

Les acceleron^tres 14, 16, 18 sont disposes snivant trois 
directions orthogonales, et Us prodnisent des siguaux qui oorres- 
pondent anx accelerations snivant chacnn des axes X, Y, Z definis 
par les directions suivant lesquelles les aoo61^romfetres sont res- 
pectiirement sensibles* 
^5 Les gyroafetres 20, 22, 24 sont egalement months sniTant 

des directions orthogonales, et lis prodialsent des sigQavx qui cor- 
respondent aux vitesses angulaires des moirrements de I'instrunent 12 
autour de chacnn des axes X* T. Z* 

Les vitesses angulaires sont mesur^es oar elles permettent 
de tenir compte des cffets qui r^sultent des changeaents d* orienta- 
tion de 1 'instrument 12 en divers points de mesure. Autreaeat dit, 
lorsqu*on deplace I'instnaueat 12 entre un poiat A et un point B de 
I'objet 10, et si 1» orientation de I'lrxBtrument demeure constante, 
les acceleromfetres 14^ 16, 18 indiquent les accelerations du aoureaent 
suivant les directions liueaires X, T et Zo Kais, dans la pratique, 
ces accelerations sont affect^es par les rotations quelquefols fai- 
lles qui scat inevitaU.es lorsque I'instruaent est transport^ d»ua 
point k un autre* 

II f aut done prevoir un mojen pour dUminer les ef f ets des 
30 changements d" orientation, si I'on doit mesurer les accelerations 
Unealres au cours d»un deplacement entre deux points en vue de de- 
terainer la distance qui separe ces points* 

Ce moyen conslste k aesurer k I'aide des gyroa^tres 20, 22, 
24 la Vitesse angulaire de I'instruaent autour de I'axe de chaque 
35 acceleronetre 14, 16, 18. Les signaux des gyroa^tres sont Utilises 
pour corriger les eignaux des acceleroafetres comae represente figure 
2, en e jimjn ant les effets induits par les rotations de I'instruaent, 
On convertit les signaux corriges en signaux correspondent 
aux deplacements suivant X, T, Z, avant d'effectuer les divers cal- 
40 culs et proceder a l»affiehage, comme indique figure 2. 
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les ealovls h mtfrnoinrnx so&t les ealovlB ftlxples qxdL pe«F- 
<T«atMUeBeat 6tre n^eesBalres pour o o iry ertl r 1m unites ou 
pmor dtftezBiaer ue langoBvur k partir Aes leotwee en X, T at Ze Par 
example 9 on oalevle la raelme oarrtfe de la Mine dee oarrtfs de X, T 
et Z pour troxnrer la. distance entre A at 

Pour ce qui couoeziie lea oaloula^ on peut pr^roir des 'bou- 
toxia do ooBBande de fOBotlo& 30 et dea paimeaux d'afrieliaee 32 qui 
aout relldfl par urn odfele 34 I'tfleetroalque d'exploltatlou dea al- 
suaux (uoa reprtfaautde). 

On ooiQireudra que lea r^aultata ue dependent paa de la 
rls^dlt^ mtfoaalque d'une atruoture et que, par aultOp le Imt de 
I'iJBTeatlOA eat atteimt* 

I« deaeriptloa oi-deaaus a 4t6 faite relatlreuent k dea 
ooordonn^ea eaxttfaleuaeat mala en oovprendra que d'autrea ayatteea 
de ooordecin^ea peurent dtre utlUada pour aeaurer dea dlnenalona en 
es^loltant lea aleaaux qui oorrespondent aux aeetfKratlona do l*ina- 
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1o Prootfdtf poar d^tezviner la dlBtanee autre deisc poiAts 
d*«ii objetp earaot^rlBtf m ee qiie l*#a plaee va ixLatmant en I'vn 
dee polAtB, on an^e I'lAstmaeat k 1' autre point en enreglBtreat 
eons forme de Bifpuux lee aoo^l^rations qm'il enblt an oohtb de eon 
d^plaeenent^ et on oonvertit leB slgaavz aoe^l^ratien en Blgnanx qv± 
_ aorreBpendent. k_ la^dl8tanoe„entre- lee. denx- points o 

2« Proe<d4 anlrant la rrvendieation 1^ earaettfrled en oe 
qne l*on enreglBtre en outre dee slffiauz oorrespondant k la Tltease 
anfalaire des nouTenenta de rotatlen de I'lnBtmeent au eeora de aon 
d^pl&oeaentf et on utUlse lee Bl^nanx Tlteese pour oorrlger lea ai-» 
g&auz aoo^Kration dana une neeure qui tlent eoqpte dea nouvenenta 
de I'inBtronent en rotation» 

3* Inetrunent utilistf dans le prooddd de meaure dinanalon- 
nolle BulTant l*une dea rerendleatlona 1 an 2, aaraottfrlad en oe 
eomporte un oarter dans lequel trols aoo^l^roaktrea aont reBpeetiva— 
nent diepoB^e sulrant dee axes cholala, alnel qu'un palpeur re 116 au 
carter et prdru pour dtre nls en contaot areo lea points de l'obJet« 

4o Instrsnent sulTant la rerendleatlon 3, oaraettfrlstf en 
ee que lea acetfl^ronktrea sent dlapoatfa sulrant trola axaa orthegonaun 

5* Instmnes^t aulTant la rerendloatlon 3 mi 4t osuraotdriad 
en ce que le carter contlent en outre trola gTronktres dlspoada aui^ 
rant des axes oorrespondant aux axea dea aoe<l^romktrea« 
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